Moving object detection independent to lighting condition and system construction with network cameras by Okuda, Masafumi et al.


























 カメラ 1  ， 2  間の撮影時刻差の頻度分布
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カメラ1 カメラ2 検出結果
適用結果
侵入物を検出できて
いない部分が存在
検出精度を高める必要
あり
適用結果
IS-1-22
カメラ1 カメラ2
同時刻に撮影された
２台以上のカメラ画像
を利用
①3次元モデルを
カメラ画像に透視投影
②共通する面を正面から
見たテクスチャに変換
③テクスチャの組ごとに
比較
カメラ間の撮影時刻差の調査
複数台カメラを利用した侵入物検出手法に基づいた
ネットワークカメラを用いた侵入物検出システムを
構築し、その問題点を調査
正しい検出を行うことが可能なカメラ間の
撮影時刻差の許容範囲
検出手順
監視目的でシステムを利用するために
満たすべき１回あたりの侵入物処理速度
各カメラの設置位置が既知
監視領域の3次元モデル
が与えられている
照明条件の変化に対して頑健
放置された不審物の検出が可能
この手法の特徴
同時刻の複数台の設置位置の
異なるカメラ画像を利用
計算機により侵入物検出を自動化したシステム
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移動速度：4km/h 
= 1.11m/s
10cm
侵入物検出システムに必要な処理速度の検討
監視空間の３次元形状、
カメラ位置、方向
例：
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キャリブレーションに利用した
マーカーの配置図
